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(57)摘要

一种微创超声刀头及微创超声骨动力系统，

所述微创超声刀头包括刀杆和头端，头端位于刀

杆前端，所述头端呈一定的角度向侧向弯曲，在

弯曲部分上设有滚花齿或斜齿。通过使头端弯曲

能够去除椎间孔镜周围的骨组织，从而操作者在

有限的孔镜通道下，尽可能有更多的操作空间，

提高了去骨效率。在该弯曲部分设置滚花齿或斜

齿，可更好地对椎间孔镜周围的骨组织进行打磨

或切割。

权利要求书1页  说明书5页  附图5页

CN 110090060 A

2019.08.06

CN
 1
10
09
00
60
 A



1.一种微创超声刀头，包括刀杆(11、21、31、41、51、61)和头端(12、22、32、42、52、62)，

头端位于刀杆前端，其特征在于：所述头端呈一定的角度向侧向弯曲。

2.如权利要求1所述的微创超声刀头，其特征在于，在弯曲部分上设有滚花齿或斜齿。

3.如权利要求1或2所述的微创超声刀头，其特征在于，所述弯曲部分的底面(121)为方

形圆弧面，在该弯曲部分的横向面(122)的上下斜面上设有滚花齿。

4.如权利要求1或2所述的微创超声刀头，其特征在于，所述头端(22)为耙形，在该弯曲

部分的横向面(222)上设有斜齿。

5.如权利要求1或2所述的微创超声刀头，其特征在于，所述头端(22)为匙形，在该弯曲

部分的顶面(324)上设有滚花齿。

6.如权利要求5所述的微创超声刀头，其特征在于，在所述弯曲部分的横向面(322)及

侧面(323)上设有斜齿。

7.如权利要求1或2所述的微创超声刀头，其特征在于，所述头端(42)为片形，在弯曲部

分的横向面(422)上设有斜齿。

8.如权利要求1或2所述的微创超声刀头，其特征在于，所述头端(42)为斜面方锉形，在

弯曲部分的横向面(522)上设有滚花齿。

9.如权利要求1或2所述的微创超声刀头，其特征在于，所述头端(62)为棱面柱体，在弯

曲部分的横向面(622)上设有滚花齿，侧面(621)设有螺旋斜槽。

10.如权利要求1-9之一所述的微创超声刀头，其特征在于，该微创超声刀头的刀杆包

括两个可拆分部分，即与头端连接的前半部分和与超声手柄连接的后半部分。

11.如权利要求1-10之一所述的微创超声刀头，其特征在于，所述刀杆整杆为中空结

构。

12.如权利要求1-10之一所述的微创超声刀头，其特征在于，所述刀杆只有部分为中空

结构，在刀杆的中部通过侧孔出水。

13.一种微创超声骨动力系统，其包括如权利要求1-12之一所述的微创超声刀头。

14.如权利要求13所述的微创超声骨动力系统，其进一步包括椎间孔镜，该微创超声刀

头的刀杆装配于椎间孔镜通道中。

15.如权利要求13或14之一所述的微创超声骨动力系统，其进一步包括主机、超声手柄

和脚踏开关，微创超声刀头通过连接装置连接到所述超声手柄，所述超声手柄和脚踏开关

分别与主机电连接。

16.如权利要求15所述的微创超声骨动力系统，其特征在于：所述主机包括刀头检测模

块、人机交互模块、超声信号发生器、高压驱动器、频率跟踪与故障检测模块、以及电压、电

流、相位采样器。
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一种微创超声刀头及微创超声骨动力系统

技术领域

[0001] 本发明涉及医疗器械技术领域，尤其涉及一种微创超声刀头及微创超声骨动力系

统。

背景技术

[0002] 随着现代医学技术的发展，利用椎间孔镜下的微创手术已普遍应用于临床骨外科

手术治疗中。现有的椎间孔镜下的动力工具主要为高速磨钻，高速磨钻通过磨钻头部的高

速旋转磨除骨组织。由于采用旋转的工作方式，磨钻容易在操作中卷刮软组织，产生拉丝效

应，以及容易产生血盲，造成医疗人员视野不清晰，进而引发医疗事故。

[0003] 超声骨动力系统是利用超声能量进行手术的动力工具，具有精细切割/吸引、不伤

害血管和神经等软组织、低温止血等突出特点。微创超声骨动力，系统是结合微创和超声的

两者特点，借助椎间孔镜的工具通道实现骨组织的超声切割操作，极大地丰富了脊柱外科

手术的手段，提高了脊柱外科手术的安全性。但是椎间孔镜的工具孔直径较小，通常工作通

道的直径为2-6mm，而整个通道的长度较长，通常在20cm以上，超声骨刀刀头系统伸入镜内

时，由于超声的原理影响，无法在镜内横向弯曲刀头，因此操作的空间十分有限，只能沿镜

子方向进行操作，无法去除孔镜头周围的骨组织，因此无法发挥超声骨刀的最大效率。

发明内容

[0004] 本发明提供一种微创超声刀头及微创超声骨动力系统，以解决现有技术中操作空

间有限、无法去除孔镜头周围的骨组织的问题。

[0005] 第一方面，本发明提供了一种微创超声刀头，包括刀杆和头端，头端位于刀杆前

端，其特征在于：所述头端呈一定的角度向侧向弯曲。

[0006] 进一步，在弯曲部分上设有滚花齿或斜齿。

[0007] 进一步，所述弯曲部分的底面为方形圆弧面，在该弯曲部分的横向面的上下斜面

上设有滚花齿。

[0008] 进一步，所述头端为耙形，在该弯曲部分的横向面上设有斜齿。

[0009] 进一步，所述头端为匙形，在该弯曲部分的顶面上设有滚花齿。

[0010] 进一步，在所述弯曲部分的横向面及侧面上设有斜齿。

[0011] 进一步，所述头端为片形，在弯曲部分的横向面上设有斜齿。

[0012] 进一步，所述头端为斜面方锉形，在弯曲部分的横向面上设有滚花齿。

[0013] 进一步，所述头端为棱面柱体，在弯曲部分的横向面上设有滚花齿，侧面设有螺旋

斜槽。

[0014] 进一步，该微创超声刀头的刀杆包括两个可拆分部分，即与头端连接的前半部分

和与超声手柄连接的后半部分。

[0015] 进一步，所述刀杆整杆为中空结构。

[0016] 进一步，所述刀杆只有部分为中空结构，在刀杆的中部通过侧孔出水。
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[0017] 第二方面，本发明还提供一种微创超声骨动力系统，其包括所述的微创超声刀头。

[0018] 进一步，该微创超声骨动力系统还包括椎间孔镜，该微创超声刀头的刀杆装配于

椎间孔镜通道中。

[0019] 该微创超声骨动力系统进一步包括主机、超声手柄和脚踏开关，微创超声刀头通

过连接装置连接到所述超声手柄，所述超声手柄和脚踏开关分别与主机电连接。

[0020] 进一步，所述主机包括刀头检测模块、人机交互模块、超声信号发生器、高压驱动

器、频率跟踪与故障检测模块、以及电压、电流、相位采样器。

[0021] 本发明利用超声骨动力系统代替高速磨钻，降低了医疗风险，使切割更加精细，不

伤害血管和神经等软组织，且能更好地止血。

[0022] 本发明中微创超声刀头的头端向侧向弯曲成一定角度，通过使头端弯曲能够去除

孔镜周围的骨组织，从而操作者在有限的孔镜通道下，尽可能有更多的操作空间，提高了去

骨效率。进一步，在该弯曲部分设置滚花齿或斜齿，以便更好地对椎间孔镜周围的骨组织进

行打磨或切割。

[0023] 本发明还通过将微创超声刀头的刀杆设置为可拆分的两部分，从而解决了弯曲刀

头不能通过孔镜通道，进而不能将刀杆装配到孔镜通道的问题，进一步方便了刀头的组装。

附图说明

[0024] 图1为本发明实施方式一的微创超声刀头的结构示意图；

[0025] 图2为本发明实施方式一微创超声刀头的刀杆结构示意图；

[0026] 图3和4为本发明实施方式一将微创超声刀头和椎间孔镜一起用于微创超声骨动

力系统结构示意图；

[0027] 图5为本发明实施方式一的微创超声骨动力系统的主机组成结构示意图；图6为本

发明实施方式二的微创超声刀头的结构示意图；

[0028] 图7为本发明实施方式三的微创超声刀头的结构示意图；

[0029] 图8为本发明实施方式四的微创超声刀头的结构示意图；

[0030] 图9为本发明实施方式五的微创超声刀头的结构示意图；

[0031] 图10为本发明实施方式六的微创超声刀头的结构示意图。

具体实施方式

[0032] 在以下的各个实施例中，详细的文字描述和附图说明共同说明公开的实施例是如

何实施的。应当理解的是，只要不偏离本发明公开的范围，其它实施方式也是可行的，也可

对实施例做出结构或逻辑上的改变。

[0033] 下面通过具体的实施例并结合附图对本发明做进一步的详细描述。

[0034] 实施方式一：

[0035] 如图1所示，本实施方式公开了一种微创超声刀头1，其包括刀杆11和头端12，头端

12位于刀杆11的前端，头端12呈一定的角度向侧面弯曲。该弯曲部分的底面121为方形圆弧

面，在弯曲部分的横向面122的上下斜面上设有滚花齿。

[0036] 在装配过程中，由于弯曲的头端不能通过孔镜的通道，为了能使该微创超声刀头1

能够与椎间孔镜一起工作，如图2所示，该微创超声刀头的刀杆11分为两个部分，即与头端
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12连接的前半部分和与超声手柄连接的后半部分。这两部分通过螺纹进行连接，该螺纹能

够将刀头的前半部分和后半部分紧密连接以形成完整刀杆11。在安装过程中，连接手柄的

后半部分从孔镜后部穿入，连接弯曲的头端的前半部分刀杆从孔镜的前部穿入，两部分通

过了螺纹连接拧紧。上述连接位置，可以在刀杆11的中部、刀杆11的后端或者刀杆靠近头端

12的一侧。

[0037] 刀杆11可以是整个杆为中空结构，直接在头端出水灌注；或者是只有部分为中空

结构，在刀杆11的中部通过侧孔出水。

[0038] 该微创超声刀头1可以和椎间孔镜一起用于微创超声骨动力系统。如图3-4所示，

使用时，将该微创超声刀1的刀杆装入椎间孔镜10的工作通道内，并通过连接装置连接到超

声手柄，该超声手柄与主机电连接，另外还设置有脚踏开关，其也与主机电连接。主机、连接

装置、超声手柄、脚踏开关、微创超声刀头等部件一起构成超声骨动力系统。在上述部件中，

脚踏开关用于控制主机的启动或停止，进而控制超声的输出及停止；主机，用于检测超声手

柄的接入，控制调整超声驱动信号，使超声系统工作在最佳谐振频率，亦可对手柄的振动状

态进行识别检测，如识别超声驱动信号的电流、电压及相位参数，检测驱动信号是否过流、

断路或短路等；超声手柄，用于将高压电信号转换为超声振动，带动超声刀头工作；微创超

声刀头1用于传递并放大超声振动，实现骨组织手术切除，同时，由于该微创超声刀头1的头

端12向侧向弯曲，能够去除孔镜周围的骨组织，使操作者在有限的孔镜通道下，尽可能有更

多的操作空间，提高了去骨效率。此外，在弯曲部分的横向面122的上下斜面上设有滚花齿，

更有利于打磨孔镜周围的骨组织，进一步提高效率。

[0039] 如图5所示，微创超声骨动力系统的主机内包括刀头检测模块、人机交互模块、超

声信号发生器、高压驱动器、频率跟踪与故障检测模块、以及电压、电流相位采样器。刀头检

测模块用于识别是否有超声手柄连接到主机，以避免在无超声手柄状态下主机输出高压驱

动信号。人机交互模块通过电路识别脚踏的开关操作、刀头检测、用户功率及操作方式的控

制输入、电路异常状态的显示等，并控制频率跟踪与故障检测模块等部件的工作，发出控制

信号给超声信号发生器，使其开始或停止产生设定的超声频率信号。超声信号发生器产生

的超声信号输出给高压驱动器，通过高压驱动器驱动超声手柄工作。电压、电流、相位采样

器采样接入超声手柄的驱动电路中的电压电流及其相位关系；频率跟踪与故障检测模块根

据获取的电压、电流、相位调节超声信号发生器的频率及相位，使超声手柄工作在最优工作

状态，也可用于超声手柄的短路、断路等异常工作状态的识别，并将结果反馈给人机交互模

块供用户查询。

[0040] 实施方式二

[0041] 图6为本发明第二实施方式的微创超声刀头2，该刀头2包括刀杆21和头端22，头端

22位于刀杆21的前端，头端22呈一定的角度向侧面弯曲。头端22为耙形，在弯曲部分的横向

面222上设有斜齿。

[0042] 与实施例方式一类似，为了便于装配，刀杆21也分为两个部分，即同头端22连接的

前半部分和同手柄连接的后半部分，两部分通过螺纹进行连接。刀杆21可以是整个杆为中

空结构，直接在头端出水灌注；或者是只有部分为中空结构，在刀杆的中部通过侧孔出水。

[0043] 该微创超声刀头2也可以和椎间孔镜一起用于微创超声骨动力系统。使用时，将该

微创超声刀2的刀杆装入椎间孔镜工作通道内，并通过连接装置连接到超声手柄，该超声手
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柄与主机电连接，另外还设置有脚踏开关，其也与主机电连接。由于该微创超声刀头2的头

端22具有向侧向弯曲圆弧，能够去除孔镜周围的骨组织，使操作者在有限的孔镜通道下，尽

可能有更多的操作空间，提高了去骨效率。此外，在弯曲部分的横向面222上设有斜齿，利用

该斜齿能更好地切割孔镜周围的骨组织，进一步提高效率。

[0044] 实施方式三

[0045] 图7为本发明第三实施方式的微创超声刀头3，该刀头3包括刀杆31和头端32，头端

32位于刀杆31的前端，头端32呈一定的角度向侧面弯曲。头端32为匙形，在弯曲部分的顶面

324上设有滚花齿。进一步，可在弯曲部分的横向面322及侧面323上设有斜齿。

[0046] 与实施例方式一类似，为了便于装配，刀杆31也分为两个部分，即同头端32连接的

前半部分和同手柄连接的后半部分，两部分通过螺纹进行连接。刀杆31可以是整个杆为中

空结构，直接在头端出水灌注；或者是只有部分为中空结构，在刀杆的中部，通过侧孔出水。

[0047] 该微创超声刀头3也可以和椎间孔镜一起用于超声骨组织手术系统。使用时，将该

微创超声刀3的刀杆31装入椎间孔镜工作通道内，并通过连接装置连接到超声手柄，该超声

手柄与主机电连接，另外还设置有脚踏开关，其也与主机电连接。由于该微创超声刀头3的

头端32向侧向弯曲，底面呈梯形，能够去除孔镜周围的骨组织，使操作者在有限的孔镜通道

下，尽可能有更多的操作空间，提高了去骨效率。此外，在弯曲部分的顶面324上设有滚花

齿，利用该滚花齿能更好地打磨孔镜周围的骨组织。进一步，在弯曲部分的横向面322及侧

面323上设有斜齿，利用该斜齿能更好地切割孔镜周围的骨组织。通过上述设置能更大程度

提高去骨效率，从而提供更大的操作空间。

[0048] 实施方式四

[0049] 图8为本发明第四实施方式的微创超声刀头4，该刀头4包括刀杆41和头端42，头端

42位于刀杆41的前端，头端42呈一定的角度向侧面弯曲。头端42为片形，在弯曲部分的横向

面422及底面421上设有斜齿。

[0050] 与实施例方式一类似，为了便于装配，刀杆41也分为两个部分，即同头端42连接的

前半部分和同手柄连接的后半部分，两部分通过螺纹进行连接。刀杆41可以是整个杆为中

空结构，直接在头端出水灌注；或者是只有部分为中空结构，在刀杆的中部通过侧孔出水。

[0051] 该微创超声刀头4也可以和椎间孔镜一起用于超声骨组织手术系统。使用时，将该

微创超声刀4的刀杆41装入椎间孔镜工作通道内，并通过连接装置连接到超声手柄，该超声

手柄与主机电连接，另外还设置有脚踏开关，其也与主机电连接。由于该微创超声刀头4的

头端42向侧向弯曲，能够去除孔镜周围的骨组织，使操作者在有限的孔镜通道下，尽可能有

更多的操作空间，提高了去骨效率。此外，在弯曲部分的底面421和横向面422上设有斜齿，

利用该斜齿能更好地切割孔镜周围的骨组织，进一步提高去骨效率。

[0052] 实施方式五

[0053] 图9为本发明第五实施方式的微创超声刀头5，该刀头5包括刀杆51和头端52，头端

52位于刀杆51的前端，头端52呈一定的角度向侧面弯曲。头端52为斜面方锉形，在弯曲部分

的横向面522上设有滚花齿。

[0054] 与实施例方式一类似，为了便于装配，刀杆51也分为两个部分，即同头端52连接的

前半部分和同手柄连接的后半部分，两部分通过螺纹进行连接。刀杆51可以是整个杆为中

空结构，直接在头端出水灌注；或者是只有部分为中空结构，在刀杆的中部通过侧孔出水。
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[0055] 该微创超声刀头5也可以和椎间孔镜一起用于超声骨组织手术系统。使用时，将该

微创超声刀5的刀杆51装入椎间孔镜工作通道内，并通过连接装置连接到超声手柄，该超声

手柄与主机电连接，另外还设置有脚踏开关，其也与主机电连接。由于该微创超声刀头5的

头端52向侧向弯曲，能够去除孔镜周围的骨组织，使操作者在有限的孔镜通道下，尽可能有

更多的操作空间，提高了去骨效率。此外，在弯曲部分的横向面522上设有滚花齿，利用该滚

花齿能更好地打磨孔镜周围的骨组织，进一步提高去骨效率。

[0056] 实施方式六

[0057] 图10为本发明第六实施方式的微创超声刀头6，该刀头6包括刀杆61和头端62，头

端62位于刀杆61的前端，头端62呈一定的角度向侧面弯曲。头端62为棱面柱体，在弯曲部分

的横向面622上设有滚花齿，侧面621设置有螺旋斜槽。

[0058] 与实施例方式一类似，为了便于装配，刀杆61也分为两个部分，即同头端62连接的

前半部分和同手柄连接的后半部分，两部分通过螺纹进行连接。刀杆61可以是整个杆为中

空结构，直接在头端出水灌注；或者是只有部分为中空结构，在刀杆的中部通过侧孔出水。

[0059] 该微创超声刀头6也可以和椎间孔镜一起用于超声骨组织手术系统。使用时，将该

微创超声刀6的刀杆61装入椎间孔镜工作通道内，并通过连接装置连接到超声手柄，该超声

手柄与主机电连接，另外还设置有脚踏开关，其也与主机电连接。由于该微创超声刀头6的

头端62向侧向弯曲，能够去除孔镜周围的骨组织，使操作者在有限的孔镜通道下，尽可能有

更多的操作空间，提高了去骨效率。此外，在弯曲部分的横向面622上设有滚花齿，利用该滚

花齿能更好地打磨孔镜周围的骨组织，进一步提高去骨效率。

[0060] 尽管上文已详细地描述了各种实施例，但本领域技术人员应当知道的是，在不偏

离本发明内容的前提下，各种替代和/或等同的实施方式都可以替代上述实施例的具体披

露。本申请旨在涵盖包括对所讨论的各实施例的任何修改和变化。
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